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Motto : 
 Man Jadda WaJada “Barang siapa yang bersungguh-sungguh pasti akan 
mendapatkan hasil” 
 Ini janjiku dan tekad utamaku, takkan ada kata menyerah untuk tetap selalu 
berusaha demi menggapai citaku untuk keberhasilan dunia akhiratku dan demi 
mewujudkan impian orang tuaku yang selalu berdoa dalam setiap jalan suksesku. 
 
My Offering to the beloved : 
 Sang Penguasa Pemilik Jiwaku “ALLAH SWT” serta Habib-ku “Nabi Muhammad 
SAW” 
 Kedua orang tua tercinta dan saudara/I kandungku serta seluruh kerabat-
kerabatku, yang tidak henti memberikan doa dan dukungan untuk kecerahan 
di masa depanku. 
 Seluruh para guru-guru yang terhormat yang telah mengajarkan dan 
membimbingku selama aku menimba ilmu. 
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 Kampusku dan Almamaterku. 
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JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 
 
Robot excavator menggunakan mobile phone berbasis mikrokontroller ATMega 
8535 merupakan robot miniatur yang bekerja dengan prinsip kerja alat berat 
excavator pada umumnya. Pembuatan alat ini bertujuan untuk membuat robot 
yang dikontrol oleh handphone, dimana handphone digunakan sebagai Kendali 
gerak untuk kerja robot. Otak pengendali robot digunakan mikrokontroler 
ATmega8535 buatan ATMEL yang akan melaksanakan operasi aritmatika dan 
logika untuk mewujudkan suatu pengendali PD (Propsional-Derivative). Dari 
perintah yang diberikan transmitter/handphone akan diterima receiver dan 
kemudian oleh DTMF MT8870D akan mengubah perintah logic dari handphone 
menjadi bahasa C sesuai program pada otak robot yaitu mikrokontroler AVR 
ATMega 8535. IC ATMega 8535 yang akan bekerja, dan memberikan perintah 
kepada driver untuk  menggerakan motor DC untuk bergerak sesuai instruksi dari 
user handphone. Dan  memberikan perintah pada robot apakah harus menggali, 




(Kata Kunci: Robot Excavator, ATMega 8535) 
ABSTRACT 
 
TRANSMITTER AT EXCAVATOR ROBOT BY MOBILE PHONE BASED 
ON MIKROKONTROLLER 8535 
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Excavator robot by mobile phone based on mikrokontroller ATMega 8535 is a 
miniature robot which worked like the real excavator. Building of this tool to 
make a robot is able to controlled by handphone, handphne is used for controller 
for moving of a robot. Brain of robot are used mikrokontroller ATMega 8535 
made in ATMEL which done aritmatic operational and logic for control PD 
(Proposional-Derivative). A requesting from transmitter/handphone will receive 
by receiver and then DTMF MT8870D sill transform logic signal from transmitter 
become C languge based on programe at mikrokontroller AVR ATMega 8535. IC 
ATMega 8535 will working, and send a request to driver relay and make motor 
DC be movement same as instruction from user handphone and give request 
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